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第 4 章では，第 3 章により提案されたヒューマノイドロボットの自由度配
置，および開発された歩行パターンが実現可能な，ヒューマノイドロボット
の下肢機構 WA B I A N - 2 / L L（WA s e d a  B I p e d a l  h u m A N o i d - N o . 2  L o w e r  L i m b）の
開発，およびその歩行実験と結果について述べている．WA B I A N - 2 / L L は，足
関節にそれぞれ 3 自由度，膝関節にそれぞれ 1 自由度，股関節にそれぞれ 3
自由度，骨盤部に 2 自由度の計 1 6 自由度を備えている．開発された試作機
WA B I A N - 2 / L L および，第３章で述べられた歩行パターン生成アルゴリズムを
用いて歩行実験が行われ，歩行周期 0 . 9 6 s / s t e p，歩幅 0 . 2 0 m / s t e p までの従来
型腰高さ一定歩行，および立脚膝関節指定型歩行が実現されている．次いで，
実験を通して明らかになったハードウエアの問題について，機械剛性の向上
を 目 的 と し た 改 良 と そ の 結 果 に つ い て 述 べ ら れ て い る ． 改 良 さ れ た
WA B I A N - 2 / L L および前述の歩行パターン生成アルゴリズムによって，歩行周
期 0 . 9 6 s / s t e p，歩幅 0 . 3 5 m / s t e p の両脚膝関節軌道指定型歩行が実現された．
これらの実験を通して，WA B I A N - 2 / L L が従来に比べ，より人間に近い歩行が
可能であることを示している．  
第 5 章では，第 4 章までに述べられた WA B I A N - 2 / L L を，全身を備えるヒ




仕様に反映されている．WA B I A N - 2 の体幹部は屈曲・伸展・左右側屈を可能










開 発 し た WA B I A N - 2 お よ び 制 御 ア ル ゴ リ ズ ム を 用 い た 基 礎 実 験 に よ り ，
WA B I A N - 2 が第 4 章までに実現した全ての歩行運動に加え，上体を用いた運
動が可能であることが示されている．  
第６章では，人体運動シミュレータとしての活用法とその有効性について
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